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Rechercheantrag gem. Paragraph 43 Abs. 1 Satz PatG ist gestellt 

(3) Verfahren und Vorrichtung zur Erkennung einer Kurvenfahrt, insbesondere einer ubersteuerten Kurvenfahrt 
und zur Stabilisierung eines Fahrzeugs bei einer iibersteuerten Kurvenfahrt 

(§) Angegeben werden Verfahren und Vorrichtungen zur 
Erkennung einer Kurvenfahrt und insbesondere einer 
ubersteuerten Kurvenfahrt sowie ein Verfahren und eine 
Vorrichtung zur Stabilisierung eines Fahrzeugs bei einer 
ubersteuerten Kurvenfahrt. Die Erkennung kann bezug 
nehmend auf Radschlupfwerte und/oder Querbeschleuni- 
gungswerteerfolgen. Die Stabilisierung erfolgt auf die Er- 
kennung hin durch geeignete Eingriffe in das Bremssy- 
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Beschrcihung 



Die vorlicgcndc Erfindung belrilYl cin Verfahrcn und cine 
Vorrichlung zur Erkennung einer Kurvenfahrl, insbesondcre 
einer ubcrsteuerlcn Kurvenfahrl und /.ur Slabilisierung eines 
Fahrzeugs bei einer ubersleuerten Kurvenfahrl geiniiB den 
OberbegriiTen der unabhiingigen Anspruche. 

Eine Kurvenfahrl kann durch verschiedene Sensoren cr- 
kanni werden. Denkbar sind beispielsweisc Lenkwinkelsen- 
soren, Qucrbcschleunigungssensorcn. Mil zusalzlichem 
Aufwand fur die Sensorik sleigen aber auch dcr Vcrkabe- 
lungsaufwand. die Koslen und die Ausfallwahrsehcinlich- 
kcit. Soniil gibt es Anwendungen, in denen es wunschens- 
wert ist, die Kurvenfahrl ohne zusalzliche Sensorik zu er- 
kennen. Im iibrigen ist es ofl schwierig, eine ubersteuerle 
Kurvenfahrl zu crkennen. Unlcr "ubcrsleuerlcr Kurvcn- 
lahrT wird dabci eine Kurvenfahrl verstanden, bei dcr sich 
ein Fahrzcug starker urn seine Ilochachsc in die Kurvc hin- 
eindrcht, als dies aufgrund der tatsachlich gefahrcnen Bahn 
crfordcrlich ware.oder allgemeiner bei der cin Fahrzcug mil 
dem Fleck nach kurvenauBcn driflcl. Im Extremfall handell 
es sich dabei uni ein im weilcsten Sinne schlcuderndcs Fahr- 
zcug. Insbesondcre werden erfindungsgemaB abcr auch dic- 
jenigen Grenzfalle bclrachtet. bei denen die Ubcrslcuerung 
nur vergleichsweise gering vorhanden isl. Dies isl zu Beginn 
des Ausbrechens eines Fahrzeugs der Fall. Es ist schwierig, 
gerade in diesen Grenzfallen cine ubcrsteucrnde Kurvcn- 
fahrt zu crkennen. so daB dann das ubersteuerle Verhalten 
allmahlich zunimml, bis schlieBlicb ein vollstandig instabi- 
ler Fahrzustand vorliegt. TIerkommlichc Verfahrcn zur Er- 
kennung einer ubcrsteuerlcn Kurvenfahrl greifen hiiufig auf- 
grund der geringen Qucrdynantik im Grenzbercich nichl, so 
daB die Ansprechschwellen fur stabilisierende Eingriffe un- 
lerlaufen werden und cin prinzipicll moglicher slabilisicrcn- 
dcr Brcmseingriff aufgrund dcr fchtenden bzw. verspateten 
Erkennung dcr ubcrsteuerlcn Kurvcnfahrt untcrbleibt. 

Aufgabc dcr Erfindung isl es, Verfahrcn und Vorrichtun- 
gen zur Erkennung einer Kurvcnfahrt, insbesonderc einer 
ubersleuerten Kurvenfahrl, sowie zur Slabilisierung eines 
Fahrzeugs wahrend der instabilcn Kurvenfahrl anzugeben, 
die emplindlich, zuverlassig und ggf. ohnc zusalzlichen 
Aufwand in der Sensorik auskommcn. 

Diesc Aufgabe wird mil den Merkmalcn dcr unabhkngi- 
gen Anspruche gelost. Abhangigc Anspruche sind auf be- 
vorzugtc Ausfuhrungsformen der Erfindung gcrichlcL 

Bcvor nachfolgend einzclnc Ausfiihrungsformen der Er- 
findung beschricben werden, werden bezugnchmend auf die 
Fig. 1 und 2 grundsaizlichc Zusammcnhange bzw. cin Fahr- 
zcug, in dem die Erfindung angewendet werden kann, erlau- 
tert. Fig. 1 zeigl schcmalisch ein Fahrzcug. 101 bis 104 sind 
die Radcr des Fahrzeugs, wobci 101 das Rad vomc links. 
102 das Rad vorne rcchts, 103 das Rad hinlen rechts und 104 
hinten links isl. 105 isl die Vordcrachsc, 106 die Hint er- 
achse. Ill bis 114 sind Radsensorcn, die die Radgcschwin- 
digkcilen dcr cinzclnen Radcr, insbesondcre dercn Drehge- 
schwindigkeiien, crmittcln. Durch 121 bis 124 sind die Rad- 
bremscn synibolisicrt. Die Ausgangssignale dcr Radsenso- 
rcn 111 bis 114 werden einer Sleuerung bzw. Rcgelung 130 
zugefuhrt. Die Sleuerung bzw. Rcgelung (nachfolgend nur 
noch als Rcgelung angesprochen) kann auBerdcm Signalc 
weilcrer Sensoren 115 bis 117 empfangen. AuBerdcm cr- 
zcugl die Rcgelung 130 Ausgangssignale 131, mil denen die 
Langsdynamik und/odcr die Querdynamik des Fahrzeugs 
becinnuBi werden kann. Somit werden insbesondcre Signalc 
fur die Radbrcmscn 121 bis 124 zur Finstcllung des Brcms- 
drucks in ihncn crzeugt. Dariibcr hinaus konnen auch Si- 
gnalc zur Becinflussung des Antriebsmomcnls und ggf. 
auch des AutomalikgcLriebcs crzcugl werden. 



Wenn cin Fahrzcug cine Kurvc fahrt, niusscn (bczuglich 
der Liingsachse des Fahrzeugs) Querkraflc crzcugl werden, 
die eincrseits der aufgrund dcr Kurvcnfahrt cnlslehcndcn 
/entrifugalkrafl nnd andcrerscils deni Tragheitsnioment des 
5 Fahrzeugs selbsl beini Einlenkcn cnigcgenwirken. Diesc 
Kraflc werden uber die Reifcn auf das Fahrzcug ubcrtragen. 
Im siabilcn Fall sind die cnlslehcndcn Querkraflc so. daB sic 
aufgrund dcr Ilaflrcibung zwischen Fahrbahn und Reifcn 
iibenragen werden konnen. Im instabilcn und insbesonderc 
10 ubcrsteuerlcn Fall dagegen sind die tatsachlich erforderli- 
chen Querkraflc groBter als diejenigen, die aufgrund von 
Ilaflrcibung zwischen Fahrbahn und Radcrn ubcrtragen 
werden konnen. 

Fig. 2 zeigl den Fall, wie cr beispielsweise bei einer iiber- 
15 steuertcn Kurve nach links auftretcn kann. Gezcigl ist das 
linke Vorderrad. Gleiche Bezugszeichcn wie in Fig. I cnl- 
sprechen gleichen Komponcnten. Ill isl dcr Radscnsor, 
11 la beispielsweisc cine Markicrungsschcibc, die mil dem 
Rad 101 millaufl und mil deren Hilfe die Drehgesehwindig- 
20 keit des Radcs 101 ermitlelt werden kann. Die Gcschwin- 
digkeil des Radcs uber die Fahrbahn isl durch Vf bezeich- 
nct. Sic isl nichl parallel zur Radcbcnc (senkrecht zur Rad- 
achsc) gerichtel, sondcrn vcrlauft unter cincm Winkel a zur 
Radcbcnc. In Fig. 2 isl dcr Fall des ungebreinslen Rades ge- 
25 /cigl. Dann kann angcnotiimen werden, daB die Gesehwin- 
digkeit des Rads in der Radcbcnc (senkrecht zur Radaehse) 
der cnisprechenden Geschwindigkeilskoniponente des Ra- 
des uber die Fahrbahn cnlsprichl (weil das Rad frei abrollcn 
kann). Die Fahrzeuggeschwindigkcil Vf ergibt sich dann 
30 durch veklorieile Addition der Langskomponente VI und 
dcr Qucrkomponcnte Vq. Andersherum kann also gesagt 
werden, daB dann, wenn zwischen dcr Fahrzeuggeschwin- 
digkcil Vf und dcr (durch die Radsensorcn ennitlelten) 
Langskomponenlc VI ein Unterschied auf trill, diescr auf 
35 cine Querkomponente Vq zuruckzufiihren isl. Dies gill bei 
vektoricller wie bei bciragsweiser Betrachtung. 

Im iibrigen wurde fcstgcstcllt, daB bei jedcr Kurvenfahrl 
(also lelztcndlich auch bei einer als stabil angeschenen Kur- 
vcnfahrt), cine wenn auch klcinc Qucrkomponcnte vor- 
40 handen ist, so daB bei jeder Kurvenfahrl, gleich ob siabil 
odcr ubcrstcucrt, cine Qucrkomponcnte und damil eine Gc- 
schwindigkeilsdirTerenz zwischen Fahrzeuggeschwindig- 
kcil Vf und Langskomponente VI (Schlupf) entsicht. Diescr 
Schlupf (Unterschied zwischen Fahrzcuggcschwindigkeil 
45 Vf und Langskomponente VI bzw. Unterschied zwischen 
dercn Betragen) kann jc nachFahrsituation an unterschicdli- 
chen Radern auftreten. 

ErhndungsgemaB wird cine Kurvenfahrl bezugnehmend 
auf mchrcrc Schlupfwcrtc an mchrcrcn Fahrzeugradcm er- 
50 kannt. Auch eine ubersleuerte Kurvcnfahrt kann bezugneh- 
mend auf mchrcrc Schlupfwcrtc an mchreren Fahrzeugrii- 
dcrn erkannt werden. Eine ubersleuerte Kurvcnfahrt kann 
erfindungsgemaB auch bezugnehmend auf die Qucrbe- 
schicunigungen dcr Fahrzeugachsen erkannl werden. Weiler 
55 erlindungsgcmab ergibl sich eine besondcrs sichcre Erken- 
nung dcr Ubersleuerten Kurvenfahrl, wenn die Erkennung 
anhand dcr Radschlupfc und die Erkennung anhand der 
Querbeschleunigungen der Achscn miteinandcr kombinieri 
werden. Wenn cine ubersleuerte Kurvcnfahrt erkannt isl, 
60 konnen erfindungsgemaB cine odcr mchrcrc siabililatsfor- 
dcrnde MaBnahnicn ergriffen werden. 

Nachfolgend werden bezugnehmend auf die Zcichnungen 
einzclnc Ausfiihrungsfonnen der Erfindung beschricben. Es 
zeigen: 

65 Fig. 1 schcmalisch cin Fahrzcug, in dem die Erfindung 
angcwendel werden kann. 

Fig. 2 cine Darsicllung zur Erlaulcrung physikalischer 
/usammenhangc. 
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Fig. 3 cine AusfUhrungsfomt einer Vorrichiung zur Hr- 
kennung cincr Kurvcnfuhrt. 

Fig. 4 cine Vorrichiung /.ur Hrkennung einer uhersteucr- 
len Kurvenfahrt. 

Fig. 5 cine wciiere Vorrichiung /.ur Hrkennung cincr Qbcr- 5 
sieucrlcn Kurvenfahrt. 

Fig. 6 cine wciiere Vorrichiung /.ur Hrkennung einer iiber- 
sicucricn Kurvenfahn. und 

Fig. 7 qualiiutiv den Verlauf verschiedener Wcne. 

Fig. 3 zeigt cine Vorrichiung /.ur Hrkennung einer Kur- io 
venfahrt. Gleiche Be/.ugs/.itYern wic in Fig. I bezcichnen 
gleiche Komponcnlcn. Ill bis 114 sind die Radscnsorcn. die 
hier /.war block weisegezeichnel, lalsachlich jedoch radindi- 
viduell vorgesehen sind. Sic werden auch als erste Emrilt- 
lungseinrichtung angesprochen. 15 

302a bis d isl cine zwcile Hmritllungseinrichlung. mil der 
fur mchrere, vor/.ugsweisc fur alle Ruder des Hahrzeugs je- 
wcilsdcr Schlupf crmitlcll wird. Vforvxtgswcisc cmplangl die 
zwcile linmlllungseinriehlung cin die Hahrzeuggcschwin- 
digkcii Vf bezeichnendes Signal. Das die Hahrzeugge- 20 
schwindigkeil VI darslclfende Signal wird vorzugsweisc 
von einer drillen Hrmilllungseinrichiung 303 enmtlell und 
bcrciigcslclll. lis kann sich bei ihr uin anderweilige Scnsorik 
handeln oder auch urn cine komplcxere Auswcrtecinrich- 
lung, die beispiclsweisc aus den Signalen der Radscnsorcn 25 
111 bis 114 durch gccignctc Strategics ein cnisprcchcndes 
Signal crniiltcll. 

In der zweiien linnilllungseinrichlung 302a bis d kann ru- 
dindividuell die Differenz /.wischen Fahrzeuggcschwindig- 
keii und Radgeschwindigkcil gcbildct werden, so daB radin- 30 
dividucllc Schlupfwcrtc ausgegeben werden. 

lis konnen auBerdem gccignctc Signal vor- und -nachbe- 
rcilungcn 301 vorgesehen sein. Die Radscnsorcn 111 bis 114 
lie I cm iui allgcnicincn cine niehr oder minder hochfrc- 
quenie Impulsfolgc. Diese kann so aufbcrciiei werden; daB 35 
cin die Radgeschwindigkcil dircki charaklcrisiercndcs (vor- 
/ugsweisc digit ales) Signal crzeugl wird. Dariibcr hinaus 
konnen Fillerfunklioncn implenicnlierl werden, uin Storun- 
gen und ] ; luklualioncn nach Mogltchkcil herauszufillern. So 
kann beispiclsweisc cine Mittelwcrtbildung b/.w. Integral ion 40 
uher cincn bcstininilcn Xciiraum vorgesehen sein. Bci der 
Millelwcrlbildung b/.w. Integration haben sich Beobach- 
tungszcitraumc /.wischen 250 und 5()() ms, vorzugsweisc 
/wischen 280 und 350 ms, als gunslig crwiesen. Die SignaJ- 
bcarbeilungcn 301 konnen an gecignelen Slellen im Signal- 45 
fluB vorgesehen sein. So konnen beispiclsweisc die von den 
Radscnsorcn 111 bis 114 einlaufendcn Signalc bearbcilei 
b/w. gcfiltcn werden. Stan desscn oder zusaizlich konnen 
auch die AusgangssignaJc der /.wcitcn linnilllungseinrich- 
lung so aufbcrciiei werden, was durch das geslrichcllc Kasi- 50 
chen nnier 302a Jingedeuicl isl. 

300 isl cine erstc Krkennungseinrichtung. die bezugneh- 
niend auf mchrere, vor/ugsweise alle der erinillcltcn 
Schlupfwcrtc die Kurycnfahrl crkcnni. Auf cine Hrkennung 
hin kann sic Signalc 304 ausgeben, die von andercn Kompo- 55 
nenien/Brcmsfunktionen 305 cmpfangen und gccignei wei- 
ie rvcrar bci lei werden. Vor/.ugsweisc sind die Signalc 304 so 
gesialiet, daB die drei Halle Kurvc links, Kurvc rcchls, keine 
Kurve unlcrschicden werden konnen. Sowohl die crsle Hr- 
kennungscinrichtung 300 als auch die weileren Komponcn- Go 
len/Breinsfunktioncn305 konnen wciiere gezeigle und nichi 
gcxcigtc Signalc cmpfangen, die sic fur die von ihncn vor/.u- 
nehmenden Signalvcrarbeiiungen bendligen. Gc/cigt isl der 
limpfang der cxiernen Sensorsignale 115 bis 117. Dariibcr 
hinaus konnen auch hier die Radgcschwindigkeitssignalc 65 
und anderc interne Signalc cmpfangen werden. 

Die crsic Hrkennungsvorrichiung 300 crkcnni cine linkc 
Kurve, wenn cine oder mchrere der folgendcn Bcdingungen 
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erfulll sind: 

Shi SO > Shr SO. 
Svl 50 >0. 
Svr .SO = 0. 

und crkcnni cine reehie Kurve. wenn cine cxier mchrere der 
lolgendcn Bcdingungen gJeichzcilig erfulll sind: 

Shr SO > Shi - SO, 
Svr 50 > 0, 
Svl S0 = 0. 

wobei Shi der Schlupf am Rad hinten links isl, Shr der 
Schlupf am Rad hinlcn rcchls, Svl der Schlupf am Rad vornc 
links, Svr der Schlupf am Rad vornc rechis und SO cin 
Schlupfkorrekiurwen. 

Vorzugsweisc wird fur die linkc b/.w. reehtc Kurvc die jc- 
weils erstgenannte Bcdingung mil einer der beiden danach 
gcnannlen Bcdingungen fiir die Erkennung einer Kurven- 
fahn in einer Richlung verwendei. Wciler vorzugsweisc 
werden alle drei Bcdingungen fiir die Hrkennung einer Kur- 
venfahn in je cine Richlung verwendei. 

Wic schon crwahnt, konnen die obigen Abfragcn anhand 
aulinlcgrierler/zeillich gemil idler Schlupfwcrtc UberprUfl 
werden. Insbesondcrc wunschenswert isl es, daB Jiir die Hr- 
kennung einer linken Kurve der Intcgrationszcitraum fur 
den Schlupf am Rad hinlcn links groBer als der obenge- 
nannlc Integral ions/.eitraum isl. Das gleiche gill fiir die Hr- 
kennung einer rechien Kurvc fur den Schlupf des Rades hin- 
lcn rcchls. 

Der Schlupfkorrekiurwen 50 isl ein Korrcklurwerl, mil 
dem klcinc Fchler unierdruckt werden. lir kann beispicls- 
weisc als Bruchteil der l ahrzeuggeschwindigkeit Vf und/ 
oder nach MaBgabe der Querbeschlcunigung Ag beslimmt 
werden. Vor/.ugsweisc licgl SO im Bcrcich /wischen 0,1% 
und \% der Fahrzeuggeschwindigkeil, wciler vorzugsweisc 
/.wischen 0,4% und 0,6% der Fahrzeuggcschwindigkcii. Der 
Korreklurwert SO kann auch von der Querbeschlcunigung 
Ag abhangen, elwa wie in Fig. 7 quaiitaliv gczcigl (SO fallt 
mil stcigendcr Ag). Im ubrigen wird darauf hingewiesen, 
daB SO nichl fur alle Rader bzw. alle Abfragcn der gleiche, 
identische Wert sein muB. Viclmchr konnen fiir verschie- 
dene Werte bzw. versehicdenc Abfragcn unlcrschiedlichc 
Korreklurwert c SO verwendei werden. Lediglich zur Vercin- 
fachung der Darstcliung wurde cine einzelne Variable hier 
verwendei. 

Wenn gemiiiclie/aulinlegrierte Wcne zur UberprUfung 
der obcngcnannlcn Bcdingungen verwendei werden, isl der 
Schlupfkorrekiurwen SO gccignei an/.upassen bzw. in die 
Mitlclwcrthildung/Iniegralion mil cin/.uheziehen. Dann 
wiirdc beispiclsweisc das jeweils belrachleie Integral nichl 
ubcr den belrachlclen Schlupfwcrt alleine, sondcrn uber die 
Differcnz aus Schlupf wen und Schluplliorrekiurwcri ausge- 
luhri werden. 

Die erste Krkennungscinrichiung 300 kann cine linkc 
Kurve als beendet erkennen, wenn cine oder beide der fol- 
gendcn Bedingungen erfulll sind: 

Shi SO < Shr SO. 
Shi S0 = 0, 

und cine reehtc Kurvc als bcendei erkennen. wenn zumin- 
desi cine der folgendcn Bedingungen erfulll ist: 

Shr SO < Shi SO, 
Shr S0 = 0. 
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Die bciraehteien Wcric sind wie obengenannt definiert. 

Die Verwendung eines Schlupfkorrekl unveils fiihrt dazu, 
dafi nur groBere Wcric zu eincr Erkennung t'uhrcn konnen. 
Der bci dcr Kurvcncrkcnnung herangezogene Vcrglcich dcr 
Riidcr eincr Achsc, vor/.ugsweisc der nicht angelricbcncn 5 
Achsc, basien auf dcr Erkenntnis, daB jcwcils das kurvenin- 
nere Rad groBere Schlupfwcrtc zcigl als das kurveniiuBere 
Had. Die jewciis anderen Abfragen dicnen dem AusschluB 
von siorcnden Bcdingungcn. 

Vor/ugswcisc wird die oben beschriebene Kurvcncrkcn- 10 
nung nur dann ausgefiihrt, wenn das Fahrzeug ungebremsi 
isl. Dann ist sichcrgcstelll. daB die cnnitlcltcn Schlupfwcrle 
dicjenigen cincs frci abrollcnden Radcs sind und nichl durch 
Schlupf aufgrund von BremscingritYen vcrfalschl werden. 
Bei achsweisen Vergleichen von Schlupfwerten werden 15 
gan/. allgcniein vor/.ugsweise die Schlupfwcrle der Radcr an 
dcr nichl angelricbcncn Achsc vcrwcndcl, da dann auch 
keinc Vcrfalschungcn aufgrund des Schlupfs durch den 
Fahrzcugantrieb au ft ret cn konnen. 

Mil deni oben beschricbenen Verfahrcn und der zur 20 
Durchfiihrung des Verfahrens geeignctcn Vorrichlung ist es 
moglich, cine Kurvc ohnc Lcnkwinkclscnsor, Gicrralensen- 
sor odcr Querbcschlcunigungssensor zuvcrlassig zu ermil- 
leln. Das Liber die Signalleitungcn 304 ausgegebene Erken- 
nungscrgebnis der ersten lirkcnnungseinrichlurig 300 wird 25 
weitercn Koniponenten/Bremsfunklionen 305 zugefuhrt. 
Ilierbei kann es sich uni Brcmsfunklionen im weilestcn 
Sinne handeln, bcispielswcise ABS. Bremsassistenzfunktio- 
nen und ahnlichcs. 

Bczugnchmend auf Fig. 4 wird nachfolgcnd ein Verfah- 30 
ren zur Erkennung ciner ubersleucrten Kurvenfahrt be- 
schrieben bzw. cine Vorrichlung zur Durchfiihrung des Ver- 
fahrens. Glcichc Bezugszeichen wie in Fig. 3 bczeichnen 
gleichc Koruponcni.cn mil gleicher Fun kl ion. Sic werden 
hier zur Venncidung von Wiederholungen nichl nochmals « 
beschrieben. 

Fig. 4 zcigt cine zweite Erkennungseinrichtung 400, die 
bezugnehmend auf mehrere der ermittcllen Schlupfwcrle 
eine ubersleucrte Kurvenfahrt erkennt. Sic kann Signale304 
ausgeben, die wie dicjenigen der Fig. 3 gcstaltet sind. In dcr 
weitercn Komponcnlcn/Brcmsfunktioncn 305 dcr Rcgelung 
130 konnen diese Signale 304 in gecigneter Weisc bcriick- 
sichtigl werden. 

Die zweile Erkennungseinrichtung 400 kann eine uber- 
sleucrte Kurvenfahrt erkenncn, wenn die Bedingung 45 

Sh Sv > a 

eriullt isl, wobci Sh cin das Schlupfvcrhallcn an dcr Hinler- 
achsc beschrcibender Wcrl isl, Sv cin das Schlupf vcrhalten 50 
an der Vordcrachse beschrcibender Wert, und a ein Sicher- 
hcilswcrt. 

Sh kann bczugnchmend auf zumindest einen Schlupf- 
wert, vorzugsweise bezugnehmend auf die Schlupfwerlc 
beidcr Radcr an dcr Winterachsc ermiltell werden, beispicls- 55 
wcise als der Mittelwcrt. SinngemaB das glcichc gilt fur den 
Wcrl Sv. 

liine ubersleucrte Kurvenfahrt kann als beendet crkanni 
werden, wenn zumindest die erste, vorzugsweise mehrere 
oder alle dcr folgenden Bcdingungcn erfullt sind: 60 



Sh Sv<s, 
Sh Sv> s, 
Sha < Sva. 

Sh und Sv sind wie oben dcfinierl, Sha und Sva sind die 
Schlupfc der Radcr an dcr AuBenscitc jcwcils hintcn bzw. 
vorne. 
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Die zur Erkennung dcr ubersleucrten Kurvenfahrt vcr- 
wendetc Bedingung basierl auf der Urkennlnis, daB bci eincr 
ubersleucncn Kurvenfahrt aufgrund verschicdener Kinflusse 
das Schlupfvcrhallcn der TTinlerachse, bcispielswcise reflck- 
tiert durch den millleren Schlupf dcr Radcr an dieser Achsc, 
groBer ist als das dcr Vordcrachse. 

Uni Fehlcrkennungcn auszuschlieBcn, wird der Sieher- 
heilswerl a cingefuhrl. Dann wird nur auf cine ubersleucrte 
Kurvenfahrt crkanni, wenn cine groBere Abweichung zwi- 
schen den Schlupfvcrhallcn an den beiden Achsen vorliegt. 
Der Sicherheitswcrl a kann eine Konstanic scin oder nach 
MaBgabe derFahrzeuggeschwindigkcil und/odernach MaB- 
gabe der bercchneten bzw. gemesscnen Querbeschlcuni- 
gung Ag beslinimt werden. Fig. 7b und 7c zcigen qualitative 
Abhiingigkeilcn fur a. Ausgchcnd von einem niedrigslen 
(jrenzwert bci Querbeschleunigung 0 kann a mil dcr Qucr- 
beschleunigung Aq s lei gen. Daruber hinaus kann a mil stei- 
gender Fahrzcuggcschwindigkcil Vf fallen, gcgcbcncn falls 
wiedcr gegen eincn Grcnzwerl. 

Die Bedingungen zur Hrkennung der Beendigung der 
ubersteuerten Kurvenfahrt sind so gcwahlt, daB Schlupfdif- 
ferenzen zwischen Vorder- und TTinlerachse innerhalb eines 
bcstimmien, durch s deliniertcn Bandes tolericrt werden 
bzw. nichl mchr als ubersleucrte Kurvenfahrt angeschen 
werden. Der Schwcllcnwerl s kann nach MaBgabe dcr Fahr- 
zeuggeschwindigkeit Vf beslinimt werden und bclragt bei- 
spiclsweise 0,5% bis 1% der Fahrzeuggeschwindigkeil Vf. 
Der Sicherheilswert a und der Schwcllcnwerl s sind in bezug 
aufcinandcr vor/ugswcisc so gcwahlt, daB sich hinsichtlich 
dcr Frkennung der ubersteuerten Kurvenfahrt ein hystcrese- 
artiges Vcrhalten ergibt. 

Die Richlung der Kurven, in die gefahren wird, kann 
durch anderc Abfragen crkanni werden, sic kann bcispiels- 
wcise mil dcr anhand von Fig. 3 beschriebenen Vorrichtung 
bcslimmt werden oder durch einen geeigneten Sensor. 

In Fig. 4 sind 401 und 402 Kinrichtungen zur Miltelwerl- 
bildung, mil denen der Mitlelwerl der Schlupfe jeweils an 
der Vordcrachse bzw. an der Hintcrachse beslinimt wird. In 
Finrichtung 403 wird die DitTercnz gebildet. In Einrichtung 
405 wird die DilTerenz mil dem Sicherheilswert a bzw. dem 
Schwcllcnwerl s vcrglichcn, wobci der Sicherheitswcrl a 
und der Schwcllcnwerl s in der Einrichtung 404 nach MaB- 
gabe weitcrer Bclriebszustande bcstimml werden. 

Das anhand von Fig. 4 beschriebene Verfahrcn kann ab- 
gebrochen werden, wenn ein BrcmseingritT erfolgL. Es ist 
auch moglich, bei BremscingrilTen die genanntcn Abfragen 
zur Erkennung dcr ubersleucrten Kurvenfahrt bezugneh- 
mend auf die Schlupfe der kurvcnauBcren Rader vorne und 
hintcn durchzufuhrcn. Als dcr das Schlupfverhallen einer 
Achsc beschreibende Wcrl wird dann anstelle eines Miltel- 
wcrts ein lediglich auf dem Schlupfverhallen des jewciis 
kurvcnauBeren Radcs basierendcr Wcrl genommen. Dieses 
Vorgehen bcruhl auf der Erkcnnlnis. daB aufgrund des Roll- 
momcnls des l ; ahrzeugs in der Kurve urn seine Langsachse 
die kurvcnauBcren Riidcr starker belastcl sind, somil auf- 
grund der Bremsung geringcre Schlupfeinlaufc zeigen und 
deshalb kaum geslorlc Signale fur die crhndungsgemaBe Er- 
kennung der ubersleucrten Kurvenfahrt aufweisen. In eincr 
besondcrcn Ausfuhrungslomi konnen in Fig. 4 auch die 
Radgeschwindigkcilcn direkt verwendet werden, da sich die 
Sublraktion der Fahr/cugrcfcrcnzgeschwindigkcit von den 
Radgeschwindigkcilcn in dcr Diffcrcnzbildung 403 sowieso 
wicder heraushebt. Die Bildung der Radschlupfwerte ist in- 
sofcrn nur sowcit noiig, soweit andcre Komponcntcn und 
Funktioncn dicscn benotigen und kann ansonslcn cnl fallen. 

Die eben beschriebene Frmitilung der ubersteuerten Kur- 
venfahrt bcruhl auf dcr lirkcnnlnis, daB mil Zunahme des 
Schraglaufwinkcls des Radcs (a in Fig. 2) auch die nicht er- 
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fafiic ax i ale Gcschwindigkciiskomponcnic Vq gcmaB Vq = 
Vf sin a /.unimniU wiihrend die in dcr Radebene cr I attic 
Fangskomponcnle VI geinaB VI = Vf- cos a ahnimnU. 
Den i nach isl dcr Schlupf. also dcr sich crgebende IJnlcr- 
schicd (in den Bctrugen) zwischen Fahrzeuggcschwindig- 
keil Vf und Langskomponenie VI ein MaB l\ir den Schnig- 
laufwinkel und kann deshalb zur Bcurieilung des ubcrsieu- 
emden Verhalicns herangezogen werden. 

Bisher wurric die Frkcnnung dcr iibersteucnen Kurven- 
fahn bezugnehinend auf die Schlupfwcric dcr Rader des 
l : ahr/eugs beschrieben. Anslellc dcr Schlupfwcric konncn 
abcr auch die Radgesehwindigkcilswcne zur tJberprufung 
herangezogen werden. 

Bezugnehinend auf Fig. 5 wind einc weilcre Ausfuh- 
rungsform zur Bcstiiumung dcr ubcrsieucrtcn Kurvenfahn 
erlauicrt. Gleiche Bezugszcichen wie in Fig, 3 bezeichnen 
gleiche Koinponenicn, die hicr zur Vcnneidung von Wieder- 
holungen nichl nochnials beschrieben werden. 

Die iibersieucrte Kurvenfahn cincs l ; ahrzcugs kann auch 
aus den Querbeschlcunigungen dcr Achscn eines Fahrzcugs 
enuillcll werden. Die Querbcschleunigung is! dabei die Be- 
schleunigung elwa in Richiung des Radius dcr gefahrenen 
Kurve, also auch in elwa in Richiung der Achsc. Die Quer- 
bcschleunigung Aq kann in Nahcrung durch Gleichsclzcn 
der Funnel fur die Zenlrifugalkrafi (F = tn • v 7 /r) mil der alJ- 
gemcinen Forme I fur die Kraft an cincr zu beschleunigcn- 
den Masse (F = m ■ a) ermiltclt werden. lis ergibl sich dann 
Aq = v 2 /r. Durch genauere Bclrachlungcn der geoniclrischen 
Verhaltnisse in cincr Kurve laBl sich die Querbcschleuni- 
gung an cincr Achsc ausdriicken durch 

Aq = ((Vr + VI) (Vr Vl))/(2d), 

wobei Vr die Radgeschwindigkcil des rechlcn Rades an der 
Achse isl, VI die Radgeschwindigkcil des linken Rades an 
dicscr Achsc und d die Spurweilc an dieser Achse. Somit 
kann also bezugnehinend auf die Radgeschwindigkeiicn an 
der Achsc die Querbcschleunigung an dieser Achse ermillcll 
werden. Dabei is! die Mine der Achsc der iiialhctnalisch cx- 
aktc On der cniiitlcilcn Querbcschleunigung. was fur die 
Zwccke des zu beschreibenden Frkennungsverfahrcns eine 
brauchbare Uypothese isl. 

Man macht sich weiler die Frkennlnis zunutze, daB bei 
uberstcucnem Fahrvcrhallen allgetnein die Querbcschleuni- 
gung an der Hinlerachsc groBcr isl als die Querbcschleuni- 
gung an der Vorderachsc. 

Soniil kann das ubcrsteucrte Fahrvcrhallen durch Ver- 
gleich der Querbcschleunigung der Ilinierachse mil der 
Querbcschleunigung der Vordcrachse erkanni werden. Fine 
uhersleucrle Kurvenfahn kann beispielswcisc erkanni wer- 
den, wenn die Bedingung 

Aqha - Aqva > b 

erfulll isl, wobei Aqha die Querbcschleunigung an der Ilin- 
ierachse isi, Aqva die Querbcschleunigung an der Vordcr- 
achse und b ein Sichcrheilswert. 

Dcr Sicherheiiswcn wird in die Abfragc eingefuhrl, uni 
zufallige, sich aus Frfassungsungcnauigkeilen crgebende 
kleinere Abweichungen ausscheiden zu konncn, denn diese 
sollen nichl zur Frkcnnung einer ubcrslcuerlen Kurvenfahn 
fiihrcn. Dcr Wen von b kann ini Bcreich zwischen 5% und 
10% dcr cmiiucltcn Querbeschlcunigungen Ag liegen, je- 
doch niindcsicns zwischen 0,1 g und 0,2 g. Fig. 7d zeigi 
qualitaliv cinen moglichcn Vcrlauf von b. 

Fig. 5 zcigl eine vierte Fnitilllungseinrichtung 501, 502, 
mil dcr die Querbeschlcunigungen fur die Vordcrachse und 
fur die Ilinierachse crmittcll werden konncn. Diese Werte 



werden der drilten Hrkennungseinrichiung 500 zugefdhn, 
die den Vergleich beispielswcisc anhand der obencrwiihnicn 
Bedingung durchriihrt. Als Frgebnis der Frkcnnung konncn 
die Signale 304 wie oben beschrieben ausgegehen werden. 
5 Vorzugsweise werden die en nine lien Querbeschlcunigun- 
gen ihrem Beirag naeh mileinander vcrglichcn. Die Friiull- 
lung dcr Kurve n rich lung kann durch geeignele weiiere Ab- 
fragen oder beispielswcisc durch das Verfahren bzw. die 
Vorrichiung nach Fig. 3 erlblgen. Auch ein Sensor kann ver- 

i') wendel werden. 

Wie schon oben niehrfach erwahni, konncn auch zur cr- 
hndungsgemaBen Frkcnnung der uhcrsieucrien Kurvenfahn 
anhand dcr Querbcschleunigung geeignele Signalaufberei- 
tungen anfanglich und/oder bei Zwischencrgebnissen, bci- 

15 spiels weise den enniilcllcn Querbeschlcunigungen, vorge- 
nommen werden. In Fig. 5 ist dies abennals durch Bezugs- 
zcichen 301 angedeuiei, wobei die gezeigien Finrichiungcn 
cinzcln odcr in Kombinalion mileinander vorgesehen scin 
konnen. 

20 Die Frkcnnung dcr ubcrslcuerlen Kurvenfahn anhand der 
Querbcschleunigung eigne l sich insbesondere lur Kurven- 
fahn en mil hoher Querdynamik, also mil hoher Querbc- 
schleunigung. Hier konncn zum cinen die Querbeschlcuni- 
gungen mil zufriedcnslellender Genauigkeil bcrechncl wer- 

25 den. Andererscils konncn sich bei tier Frkcnnung der uber- 
slcucnen Kurvenfahn anhand dcr Radschlupfe Probleme 
einstellen. 

Fig. 6 zeigl eine crfindungsgemaBe Ausfuhrungsform. bei 
der die Frkennungcn gcmaB Fig. 4 und gcmaB Fig. 5 milein- 

:w andcr konibinicrt sind. /,u sehen isl die zweile Frkennungs- 
einrichlung 400 aus Fig. 4, die die iibersleuerie Kurvenfahn 
bezugnehinend auf die Radschlupfe erkennl. und die drillc 
FrkcmiungseinricliluMg 500 aus Fig. 5, die die Frkcnnung 
der ubcrsieucrtcn Kurvenfahn bezugnehinend auf die Quer- 

'« beschleunigungen der I ; ahrzeugachsen vomimml. Oberhalb 
dcr zwcilen Frkennungseinrichlung 400 befinden sich die 
gleichen Komponenten wie sic an entsprechender Slclle in 
Fig. 4 gezeigl sind, das gleiche gill sinngeniaB fur die Korn- 
ponenicn oberhalb der drillen Frkennungseinrichlung 500. 

4*> Gctncinsam genoligle Ressourcen, bcispielsweise Signal- 
aufbereitungen, mussen naturlich nichl doppell vorgesehen 
scin, sondern konncn gemeinsam geniilzi werden. 

Ganz allgemein kann das Frkennungsergebnis einer der 
bciden Frkennungscinrichtungen bevorzugi bzw. ausge- 

45 wahll werden. Hierzu isl cine Auswahleinrichlung 600 vor- 
gesehen, die enlweder das Frkennungsergebnis der zwcilen 
Frkennungseinrichlung 400 odcr das Frkennungsergebnis 
dcr driiien Frkennungseinrichlung 500 auswahli und dann 
wciicrleilcl. Die Auswahl kann nach MaBgabc weitercr Bc- 

5«J Lriebszuslande des Fahrzeugs erlblgen. rnsbesondere kann 
bei verglcichsweisc nicdriger Querheschleunigung oder 
auch bei vcrgleichsweisc niedrigen Radschlupfwenen die 
Frkcnnung dcr Ubersieucrlcn Kurvenfahn bezugnehinend 
auf die Radschlupfwene bevorzugi bzw. ausgcwahll wer- 

55 den, wahrend bei hoheren Querbeschlcunigungen oder bei 
hoheren Radschlupfwenen die Frkcnnung dcr ubcrslcuerlen 
Kurvenfahn bezugnehinend auf die Querbeschlcunigungen 
bevorzugt werden kann. 

In Fig. 6 isl einc Finrichlung 604 gezeigl. die cinen PruT- 

6»J wen bildet, wobei der Prufwcrl nach MaBgabc dcr genann- 
len Bclricbszustande des Fahrzeugs. insbesondere nach 
MaBgabc der Querbeschleunigungcn und/odcr nach MaB- 
gabc der Radschlupfe gebildel wird. In einer Verglcichsein- 
richiung 601 in der Auswahleinrichlung 600 kann der Priif- 

65 wcrl mil einem Schwcllcnwcn vcrglichcn werden. Nach 
MaBgabc des Vergleichs kann beispielswcisc die zweile ltr- 
kennungscinrichtung 400 odcr die drillc Frkennungseinrich- 
lung 500 ausgcwahll werden. Gezeigl sind Umschalier 602, 
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603 die paarweise enlweder die Ausgabcn der cincn odcr der 
andcrcn lirkcnnungseinrichiung wahlen und an die wcilcren 
Koniponenien/ Bremsfunktionen 305 wic oben besehrieben 
weiierlcilen. 

Die bezugnehmend auf Fig. 6 beschriebene Iirmitllung 5 
durch Kombinalion dcr Verlahren, wie sic anhand der Fig. 4 
und 5 besehrieben wurden, hal den Vbrleil, daB fur einzelne 
lielriebszuslandc ties I ; ahr/eugs gui angcpaBle Erkennungs- 
vcrfahren gewahli werden. Somil konnen ubersleuene Kur- 
venfahrten cincrscils zuvcrlassig crmiuell, Fchlcrcrkennun- 10 
gen aber andererseils zuvcrlassig vennieden werden. 

Wenn eine ubersleuene Kurvenfahn beispielsweise wie 
oben besehrieben crkanni isl, kbnnen verschiedene MaBnah- 
men einzeln odcr in Kombinalion niitcinander ergrift en wer- 
den. 15 

lis kann beispielsweise ein kurvenauswarts wirkendes 
Monieni uni die Fahrzeughochachse er/eugi werden, indem 
an einem odcr mchrcrcn kurveninneren Riidem dcr Brems- 
druek bzw. ein Soli wen hierfur abgesenkf odcr weniger 
siark/schncll (Gradient) aufgebaut wird. Dann nitnnil die 20 
Brcmskrafl ain fahrzcugiiuBcren Rad zu, so daB ein kurven- 
auswarls drehendes Momcni zunimml (bzw. ein kurvencin- 
warts drehendes Momcni abnimml). Dadurch wird der (kur- 
vencin warts wirkenden) Uberslcucrtcndcnz entgegenge- 
wirkl. 25 

1 linen ahnlichcn Kffekl hat aus deni Schlcppbelrieb her- 
aus die Krhohung des Anlricbsmomcnis, insbesonderc an 
der Ilinicrachsc. Auch dies hal cincn siabilisierenden Fin- 
(luB, der der Ubersteucrtendenz enlgegenwirkl. 

SehlieBlich ist es moglich, ganz allgcmcin Ansprech- 30 
sen we Hen fur Assistcnzfunkiioncn zu vcrandern. Je nach- 
dem, ob diese Brenisassisienzfunkiionen gcgebenenfalls ci- 
iieu gtinstigen oder ungiinstigen liinfluB auf die ubersleuene 
Kurvcnfahrt haben, konnen die jcweiligen Ansprcchschwcl- 
len herabgesclzl bzw. heraufgesetzl werden, so daB die ein- IS 
zclncn Funklionen cmpfindlicher bzw. weniger empfindlich 
sind. Dadurch konnen giinstige Kinllusse aus hoheren 
Brenisassisienzfunkiionen cher herbeigefuhrl und ungun- 
stigc liinflusse vennieden werden. 

Die eben beschriebenen Kingrilfsmoglichkeilcn konnen 40 
nach MaBgabe der Signalc 304 in den wcilcren Komponcn- 
ten/Brenisfunktionen 305 vorgenommen werden. Sic beein- 
flusscn dann die Ausgangssignale 131, die ihrerseits das 
Fahrverhallen des Fahrzeugs becinflusscn. 

45 

Patent anspriiche 

1. Verlahren zur Erkennung eincr Kurvcnfahrt, mil 
den Schritlen 

Knnitleln der Radgeschwindigkeilen niehrerer Rader, 50 
und 

linnilleln des Schlupfcs dicser Rader, 
gckcnnzeichnct durch lirkenncn eincr Kurvenfahn 
bezugnehmend auf iriehrere der erniiiielten Schlupf- 
werte. 55 

2. Verfahrcn nach Anspruch 1, dadurch gekennzcich- 
nci. daB die Fahrzeuggcschwindigkeif crmiilclt wird 
und der Schlupf eines Rades aus der Fahrzcugge- 
schwindigkeil und dcr Radgcschwindigkcil dieses Ra- 
des erniillell wird. GO 

3. Verlahren nach Anspruch 1 oder 2, dadurch gckenn- 
zcichnel, daB es bci BrcmscingrilT abgebrochen oder 
nichl ausgcluhn wird. 

4. Verfahrcn nach einem dcr vorhcrigen Anspriichc, 
dadurch gckennzcichnel, daB cine linkc Kurve crkanni 65 
wird, wenn eine oder mehrcre der folgcnden Bcdingun- 
gen erf tilll sind: 



Shi S0> = Shr SO. 
Svl SOX), 

Svr- so « a 

und daB eine rechic Kurve crkanni wird, wenn eine 
oder wenn mehrcre der folgcnden Bedingungcn gleich- 
zeiiig crluilt sind: 

Shr SO > = Shi SO, 
Svr S0>(), 
Svl S0 = 0, 

wobei 

Shi der Schlupf am Rad hint en links ist, 
Shr dcr Schlupf am Rad hinlen rechls, 
Svl der Schlupf am Rad vorne links, 
Svr der Schlupf am Rad vorne rechls, und 
SO ein Schlupfkorrcklurwert. 

5. Verfahrcn nach einem der vorhcrigen Anspriichc, 
dadurch gckennzcichnel. daB eine linkc Kurve als be- 
endcl erkannt wird, wenn zumindesl cine der folgcnden 
Bedingungcn crfiilli isl: 

Shi - SO < Shr SO, 

Shi so=o, 

und daB eine rechtc Kurve als beendct crkanni wird, 
wenn zumindesl eine dcr folgcnden Bedingungcn cr- 
mill ist: 

Shr - SO < Shi - SO, 
' Shr - SO = ft 

wobci 

Shi der Schlupf am Rad hintcn links ist, 
Shr der Schlupf am Rad hinlen rechls, und 
SO cin Schlupfkorrekiurwert. 

6. Verfahrcn nach Anspruch 4 odcr 5, dadurch gekenn- 
zeichnel, daB als Radgcschwindigkcitswerlc und/odcr 
als Schlupfwenc zeillich geniiliclic oder aufiniegriertc 
Werte verwendcl werden, wobei ubereine Mindestzcit- 
dauer gcmiltell bzw. aufinlegriert wird. 

7. Verfahrcn nach Anspruch 6, dadurch gckennzcich- 
nel, daB die Mindcs&eiidauer zwischen 250 und 500 
ms liegl. 

8. Verfahrcn nach einem dcr Anspriichc 4 bis 7, da- 
durch gckennzcichnel, daB der Schlupfkorrcklurwert in 
Abhangigkeii von der Fahrzeuggeschwindigkeil und/ 
oder voin Reibwcrl zwischen Rad und Fahrbahn be- 
slimmt wird und auch Null sein kann. 

9. Verfahrcn nach Anspruch B, dadurch gckennzcich- 
nel, daB der Schlupfkorrcklurwert ein Wen zwischen 
0,2 und 0,8% der Fahrzeuggcschwindigkeil ist. 

10. Verfahrcn zur lirkennung eincr ubcrsicucnen Kur- 
venfahn, mil den Schritlen 

finniiicln der Radgeschwindigkeilen mchrercr Rader, 
und 

Enniltcln des Schlupfcs dieser Rader, 
gckennzcichnel durch lirkenncn eincr ubcrsicucnen 
Kurvenfahn bezugnehmend auf mehrcre der cnnillci- 
len Schlupfwcnc. 

11. Verfahrcn nach Anspruch 10, dadurch gekenn- 
zeichncl, daB die Fahrzeuggcschwindigkeil crmitlell 
wird und der Schlupf tines Rades aus dcr Fahrzeugge- 
schwindigkeii und der Radgcschwindigkcil dieses Ra- 
des crmitlell wird, 

12. Verfahrcn nach Anspruch 10 odcr 11. dadurch gc- 
kennzcichnel, daB es bci Brcmscingriff abgebrochen 
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(xlcrnichi ausgcfuhn wird. 

13. Verfahren nach cincm dor Anspriiche 10 bis 12, 
dadurch gekenn/eichnel, daB eine ubersieuerle Kur- 
venfahrt erkannl wird. wenn die folgendc Hcdingung 
crlulli isi: 5 

Sh Sv > a, 

wobci 

Sh ein das Schlupfvcrhallen an dcr Ilinterachse be- io 
schrci bender Wert isi, der bezugnehmend auf zumin- 
desl einen Schlupfwcn eines Rades an der TTinlcraehsc 
enniiieh wurde, 

Sv ein das Schlupfvcrhallen an der Vorderachse be- 
schreibender Wen, der bezugnehmend auf /.uniindcsi 15 
einen Schlupfwcn eines Hades an der Vorderachse er- 
millcli wurde, und 
a ein Sicherheitswcrl. 

14. Verfahren nach einem der Anspriiche 10 bis 13. 
dadurch gekennzcichnel. daB eine uberslcucrte Kur- 20 
venfahrl als becndel erkannt wird, wenn /.uniindcsi 
eine der folgcnden Bedingungcn ertulll isi: 

Sh Sv<s, 

Sh Sv > s, 25 
Shu<Sva. 

wobei 

Sh ein das Schlupfvcrhallen an der Ilinterachse be- 
schreibendcr Wert isi, der bezugnehmend auf zumin- M) 
desl einen Schlupfwcn eines Rades an der Ilinterachse 
eniiiticlt wurde, 

Sv ein das Schlupfvcrhallen an der Vorderachse be- 
sehrei bender Werl, der bezugnehmend auf /.uniindcsi 
einen Schlupfwcn eines Rades an der Vorderachse cr- *5 
niitlcll wurde, 

Sha der Sehlupl' am Rad hinten auBcn, 
Sva der Schlupf am Rad vomc auBen, und 
s ein Schwellenwert. 

15. Verfahren nach Anspruch 13 oder 14, dadurch ge- 4u 
kcnnzeichnel, daB als Radgcschwindigkcitswcrte und/ 
oder als Schlupfwerte zeitlich geinil telle oder auf inle- 
grierte Werte verwendel werden, wobei Ubereinc Min- 
deslzeitdauer geniillell bzw. auf integrierl wird. 

16. Verfahren nach Anspruch 15, dadurch gekenn- 45 
zcichncL, daB die Mindcslzcildauer zwischen 250 und 
5(X) nis liegt. 

17. Verfahren nach eincni dcr AnsprUche 13 bis 16, 
dadurch gekennzcichnel, daB als dcr das Schlupfvcr- 
hallen einer Achse beschreibende Werl ein Millelwcrt 50 
dcr Schlupfc der Riklcr an dieser Aehse genomruen 
winl. 

18. Verfahren nach cincm dcr Anspriiche 10 bis 17, 
dadurch gekennzcichnel, daB die Kurvcnrichtung an- 
hand eines Vcrgleichs von Schlupfwcn en und/odcr 55 
Radgeschwindigkeilswcricn zumindesi eines linken 
Rades mil dem bzw. denen /.uniindcsi eines rechtcn Ra- 
des enniliell wird, wobei vorzugsweise die Radcr dcr 
nichl angel riebenen Achse genommen werden. 

19. Verfahren nach cincm dcr Anspriiche 13 bis 18, (*> 
dadurch gekennzcichnel, daB bcim Bremscingritf als 
der das Schlupfvcrhallen cincr Achse beschreibende 
Wert cin auf dem Schlupfc des jeweils kurvcnauBeren 
Rades dieser Achse basicrender Wert genommen wird. 

20. Verfahren zur lirkennung cincr ubersteuertcn Kur- 65 
venfahrl, mil den Schrillcn 

limiilleln der Radgeschwindigkeilcn inehrerer Radcr, 
gekennzcichnel durch 
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linmtieln der Qucrbeschleunigung fur die Vorderachse 
und fur die Ilinlerachse, und 

Hrkenncn einer ubersleuerten Kur venfahrl bezugneh- 
mend auf die ermillellen Querheschleunigungen. 

21. Verfahren nach Anspruch 20, dadurch gekenn- 
zcichnel, daB es bei Brcmseingriff abgebrochen cxier 
nichl ausgeluhrl wird. 

22. Verfahren nach Anspruch 20 oder 21, dadurch ge- 
kennzcichnel, daB cine Ubersieuerle Kurvcnfahri er- 
kannt wird, wenn die folgendc Bedingung crfUlli isi: 

Aqha Aqva > b, 

wobci 

Aqha die Qucrbeschleunigung an der Hinlerachse isi. 
Aqva die Qucrbeschleunigung an der Vorderachse, und 
b ein Sicherheitswcrl. 

23. Vcrfahrcn nach Anspruch 22, dadurch gekenn- 
zcichnel, daB als Schlupfwerte und/odcr als Qucrbc- 
schlcunigungswertc zcitlich geniittelte oder auf inlc- 
gricrtc Werte vcrwendet werden, wobei Liber eine Min- 
deslzeildaucr geniillell bzw. auhnlegricrt wird. 

24. Vcrfahrcn nach Anspruch 23, dadurch gekenn- 
zcichnel, daB die Mindcslzcildauer zwischen 250 und 
500 ins liegl. 

25. Verfahren nach cincm der AnsprUche 20 bis 24, 
dadurch gekennzcichnel, daB die Querbeschlcunigung 
Aq einer Achse fur die Mine dcr Achse bczugnehmend 
auf die Ponnel 

Aq = ((Vr + Vl)(Vr - Vl))/(2d) 
enniliell winl. wobei 

Vr die Radgeschwin<ligkeil des rechtcn Rades an dieser 
Achse ist, 

VI die Radgeschwindigkeil des linken Rades an dieser 
Achse, und 

die Spurwcite an dieser Achse. 

26. Verfahren nach einem der AnsprUche 20 bis 25, 
dadurch gekennzcichnel, daB die Kurvcnrichtung an- 
hand eines Vcrgleichs von Schlupfwcrlen und/odcr 
Radgeschwindigkeil swertcn zumindesi eines linken 
Rades mil dem bzw. denen zumindesi eines rechtcn Ra- 
des ermitlcll wird, wobei vorzugsweise die Radcr dcr 
nichl angetricbenen Achse genommen werden. 

27. Vcrfahrcn zur Krkennung cincr Ubersleuerten Kur- 
vcnfahri, bei dem das Verfahren nach einem der An- 
sprUche 10 bis 19 und das Verfahren nach einem der 
AnsprUche 20 bis 26 dcrart mileinander kombinicri 
werden, daB nach MaBgabc eines Beiriebszuslandcs 
des Kihrzcugs enlwedcr das eine oder das andere be- 
vorzugi werden. 

28. Verfahren nach Anspruch 27, dadurch gekenn- 
zcichnel, daB das Vcrfahrcn nach einem dcr AnsprUche 
10 bis 19 bevorzugl wird, wenn vcrgicichsweisc nied- 
rige Querheschleunigungen oder wenn vcrgicichsweisc 
niedrige Radschlupfwerle enniliell werden, wobci an- 
dere n falls das Verfahren nach cincm der AnsprUche 20 
bis 26 bevorzugl wird. 

29. Verfahren nach Anspruch 28, dadurch gekenn- 
zcichnel, daB nach MaBgabc cincr oder mehrcrer Quer- 
beschleunigungs werte oder nach MaBgabc cincr oder 
mehrcrer Radschlupfwerle ein Prulwcri gcbildel wird, 
der mil cincm Schwellenwert verglichcn wird. 

30. Vcrfahrcn zur Slabilisicrung cincs Fahrzcugs bei 
einer Ubersleuerten Kurvenfahrt, mil dem Schrilt 
lirkennen dcr ubersleuerten Kurvenfahrt vorzugsweise 
mil einem Verfahren nach cincm der AnsprUche 10 bis 
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29, 

gckcnnzcichncl durch eincn o<icr mchrcrcn der folgen- 
dcn Schrittc: 

sclckiive Absenkung dcr Brcmsdriicke b/.w. von Soll- 
wcrtcn hiertur, insbesondcrc an kurvcninncrcn Radcrn, 5 
Anhcbung dcs Anlriebsmomenls, insbcsondcrc an dcr 
Hinterachse, 

Veriindern dcr Ansprcchschwcllen von Brcmsassi- 
sienzfunktionen. 

3 1 . Vorrichtung zur Erkcnnung ciner Kurvcnfahrt, mil I<) 
ciner erslcn Ermilllungseinrichlung (111-114) zum Er- 
mitlcln dcr Radgeschwindigkeitcn inehrercr Rader. 
und ciner zweiten Fjiiiittlungscinrichtung (302a d) 
zum Ermitteln des Schlupfes dicser Rader, gckenn- 
zcichnet durch cine ersle Erkcnnungseinrichtung (300) 15 
zum Erkcnncn ciner Kurvcnfahrt bezugnchmend auf 
niehrcre dcr crmittcltcn Schlupfwerte. 

32. Vorrichtung nach Anspruch 31, dadurch gckcnn- 
zcichncl, daB die Fahrzeuggcschwindigkeil durch cine 
dritte Ermittlungseinrichtung (303) cnniueli wird und 20 
die zweiten Ermittlungseinrichtung (302a- d) den 
Schlupf cincs Radcs aus dcr Fahrzeuggeschwindigkeit 
und der Radgcschwindigkcil dieses Radcs ermitlclt. 

33. Vorrichtung nach Anspruch 31 cxler 32, gekenn- 
zcichnel durch cine Uulcrbrcchungseinrichtung, die die 25 
Kurvenerkennung bei eineni Brcmscingrifl" abbricht 
oder verhindert. 

34. Vorrichlung nach eineni dcr vorherigen Ansprii- 
che, dadurch gckcnnzcichncl, daB die crstc Erken- 
nungscinrichtung (300) einc linkc Kurvc erkennl, wenn 30 
cine oder mehrere der folgcndcn Bcdingungen erfulll 
sind: 

Shi S0> = Shr SO, 

Svl SO > 0, « 
Svr-S0 = 0, 

und eine rechle Kurve erkennl, wenn eine oder wenn 
mehrere der lblgenden Bcdingungen gleichzeilig er- 
fulll sind: *> 

Shr-S0> = Shl-S0, 
Svr - SO > 0, 
Svl-S0=0, 

45 

wobei 

Shi der Schlupf am Rad hinten links ist, 

Shr der Schlupf am Rad hinten rectus, 

Svl dcr Schlupf am Rad vornc links, 

Svr der Schlupf am Rad vornc rechts, und 50 

SO ein Schlupfkorrekturwcrl. 

35. Vorrichtung nach eineni dcr vorherigen Ansprii- 
che, dadurch gekennzeichncl, daB die ersle Erken- 
nungseinrichlung (300) cine linkc Kurve als beendet 
erkennl, wenn zumindest einc dcr lblgenden Bedingun- 55 
gen erfullt ist: 

Shi - SO < Shr SO, 
Shi S() = (), 

60 

und eine rechle Kurvc als bccndcl erkennt, wenn zu- 
mindest eine dcr folgendcn Bcdingungen erfullt isl: 

Shr - SO < Shi - SO, 

Shr-S0 = 0, 65 
wobei 

Shi dcr Schlupf am Rad hinlcn links isl. 
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Shr dcr Schlupf am Rad hinlcn rechts, und 
SO cin Sehlupfkorrcklurwcrt. 

36. Vorrichlung nach Anspruch 34 oder 35, gckcnn- 
zcichncl durch cine Einrichtung (301) zur Hi Idling dcs 
Miltclwerts oder cincs Integrals, die als Radgesehwin- 
digkeilswerte und/odcr als Schlupfwerte verwendel 
wcrden, wobei iiber cine Mindcslzcitdaucr geniiltcll 
b/.w. autintegricrl wird. 

37. Vorrichlung nach Anspruch 36, dadurch gckcnn- 
zcichncl, daB die Mindcstzeildaucr zwischen 250 und 
500 ins liegt. 

38. Vorrichtung nach eineni dcr Anspriichc 34 bis 37. 
gckcnnzcichncl durch cine Bcstimmungseinriehlung 
fur den Schluplkorrckturwert, die den Schlupfkorrck- 
lurwert in Abhangigkeil von der Fahrzeuggeschwin- 
digkeit und/odcr vom Rcibwert zwischen Rad und 
Fahrbahn bcstimnil, wobei cr auch Null scin kann. 

39. Vorrichtung y.ur Erkcnnung ciner ubcrslcucrten 
Kurvcnfahrt, mil 

einer ersten Ennilllungseinrichlung (111-114) zum Er- 
mitteln dcr Radgeschwindigkeitcn mchrerer Rader, 
und ciner zweiten Ennilllungseinrichlung (302a d) 
zum Ermitteln dcs Schlupf es dicser Rader, 
gckennzeichnet durch cine zweile Erkcnnungseinrich- 
tung (400) zum Erkcnncn ciner ubcrslcucrten Kurvcn- 
fahrt bezugnchmend auf mehrere der cnniltclten 
Schlupfwerte. 

40. Vorrichlung nach Anspruch 39, dadurch gckcnn- 
zcichncl, daB die Fahrzeuggeschwindigkcil durch eine 
dritte Eniiilllungseinrichtung (303) enniltell wird und 
die zweiten Ennilllungseinrichlung (302a-d) den 
Schlupf cines Rades aus der Fahrzeuggcschwindigkcit 
und dcr Radgcschwindigkcil dieses Radcs en nit tell. 

41. Vorrichtung nach Anspruch 39 oder 40, gckenn- 
zeichnet durch eine Unlerbrechungseinrichtung, die die 
Kurvenerkennung bei einem BremseingritT abbricht 
oder vcrhinden. 

42. Vorrichtung nach einem dcr Anspriichc 39 bis 41, 
dadurch gekennzeichncl, daB die zweite Erkcnnungs- 
einrichtung (400) cine uberstcuerte Kurvcnfahrt er- 
kennt, wenn die folgende Bedingung erfulll ist: 

Sh - Sv > a, 

wobei 

Sh ein das Schlupfverhalten an der Hinterachse bc- 
schreibender Wen ist, der bezugnehmend auf zumin- 
dest eincn Schlupfwert eincs Rades an dcr Hinterachse 
ermitlclt wurdc, 

Sv cin das Schlupfverhalten an der Vbrdcrachse be- 
schrei bender Wen, der bezugnchmend auf zumindest 
einen Schlupfwert cines Rades an der Vorderachsc er- 
millell wurdc, und 
a ein Sichcrheilswcrl. 

43. Vorrichlung nach einem der Anspriichc 39 bis 42, 
dadurch gckennzeichnet, daB die zweile Erkcnnungs- 
einrichtung (400) cine uberstcuerte Kurvcnfahrt als be- 
endet erkennl, wenn zumindest cine der folgcndcn Bc- 
dingungen erfulll ist: 

Sh - Sv < s. 
Sh - Sv > -s, 
Sha < Sva, 

wobei 

Sh cin das Schlupfverhalten an dcr Tlinlerachse be- 
schreibendcr Wcri ist, dcr bezugnehmend auf zumin- 
dest eincn Schlupfwert cincs Radcs an dcr Tlinlerachse 
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emiiilcll wurdc, 

Sv cin das Schluplvcrhallcn an der Vorderaehse he- 
schrcihcndcr Wert, der bczugnchmend auf zumindesl 
einen Schlupfwcrl eines Rades an der Vorderaehse er- 
miltch wurde. 5 
Sha derSehlupf am Rad hinlen au&cn, 
Svader Sehlupf am Rad vornc auBcn, und 
s ein Sehwe lien wen. 

44. Vorrichiung naeh Ansprueh 42 oder 43. gekenn- 
zeichnel (lurch cine liinriehlung (301) /.ur Bildung des M> 
Millelwens oder eines Iniegrals, die als Radgeschwin- 
digkeiiswerte und/oder als SVhlupfwerte vcrwcndei 
werden, wobei uber eine Mindcsizeiidauer geiuilteli 
b/.w. aufinlegrierl wird. 

45. Vorrichiung nach Ansprueh 44, dadurch gekenn- 15 
/eiehnel, daB die Mindesl/eildauer /wischen 250 und 
500 ins licgl. 

46. Vorrichiung naeh cinem dcr Anspruche 42 his 45, 
gekenn/cichnel durch eine liinriehlung (401, 402), die 
als den das Schluplvcrhallcn ciner Achsc heschrciben- 20 
den Wert einen Mitlclwerl der Schluplc der Rader an 
dicser Achsc bildcl. 

47. Vorrichiung nach eincm dcr Anspruche 39 bis 46, 
dadurch gekennzeichnel, daB die Kurven rich l ung an- 
liand eines Vergleichs von Schlupfwerlcn und/oder 25 
Radgeschwindigkciiswerlen zumindesl eines linken 
Rades mil deni b/.w. denen /.umindesi eines rechlen Ra- 
des enmiiell wird. wobei vorzugsweise die Rader der 
nichl angel riebencn Achsc genommen werden. 

48. Vorrichiung /.ur lirkennung ciner ubcrslcuerien 30 
Kurven fahrun lit 

ciner crslen Hnnilllungseinrichtung (111 - H4) /.urn 
lirmillclii der Radgeschwindigkeitcn mehrerer Ruder, 
gekenn/cichnel durch 

eine vierle lirmilllungseinrichlung (501, 502) zum lir- 35 
tuittcln dcr Qucrbeschlcunigung tur die Vorderaehse 
und fur die Hinlcrachse, und 

cine driltc Hrkcnnungseinrichlung (500) zum Erkenncn 
einer ubcrslcuerien Kurvenfahrl bczugnchmend auf die 
cniiitlcllcn Qucrbcschlcunigungen. 4u 

49. Vorrichiung nach Ansprueh 48, gekennzcichnet 
durch eine Unlerbrechungscinrichlung, die die Hrken- 
nung der ubcrslcuerien Kurvenfahrl bei cinem Bretiis- 
cingrifl" abbrichl oder verhindcrl. 

50. Vorrichiung nach Ansprueh 48 oder 49, dadurch 45 
gekennzeichnel, daB die drillc Hrkcnnungseinrichlung 
(500) cine uberstcucrtc Kurvenfahrl crkennl, wenn die 
folgcnde Bedingung erf u Hi isl: 

Aqha Aqva > b, 50 
wobei 

Aqha die Qucrbeschlcunigung an der Ilinterachse isl, 
Aqvadie Qucrbeschlcunigung an der Vorderaehse, und 
b ei n Sichc rhei I s wcrl . 55 

51. Vorrichiung nach Ansprueh 50, gekennzeichnel 
durch cine liinriehlung (301) /ur Bildung des Millcl- 
werts oder eines Integrals, die als Radgeschwindig- 
keiiswerte und/oder als Schlupfwcrle verwendcl wer- 
den, wobei iibcr eine Mindesl/eildauer ge mi 1 1 ell bzw. 60 
auf inlcgrien wird. 

52. Vorrichiung nach Ansprueh 51, dadurch gekenn- 
zeichnel, daB die Mindesl/eildauer /wischen 250 und 
500 ins licgl. 

53. Vorrichiung nach cincm der Anspriiche 48 bis 52, 
dadurch gekennzeichnel, daB die vierle lirmiiilungsein- 
richlung (501. 502) die Qucrbeschlcunigung Aq ciner 
Achsc (105, 106) fur die Mine dcr Achsc (105, 106) 



16 

bczugnchmend auf die H)rmcl 
Aq = ((Vr + VI)(Vr Vl))/(2d) 
cnnilieh, wobei 

Vr die Radgesehwindigkeii des rechlen Rades an dicser 
Achsc isl, 

VI die Radgesehwindigkeii des linken Rades an dicser 
Achsc, und 

d die Spurweite an dicser Achsc. 

54. Vorrichiung nach cinem der Anspriiche 48 bis 53, 
dadurch gekennzeichnel, daB die Kurvenrichlung an- 
hand eines Vergleichs von Schlupfwerlcn und/oder 
Radgeschwindigkciiswerlen zumindesl eines linken 
Rades mil deni b/.w. 

denen zumindesl eines rechlen Rades erniillell wird. 
wobei vorzugsweise die Rader der nichl angelricbenen 
Achsc genonnuen werden. 

55. Vorrichiung zur lirkennung einer uhersteuertcn 
Kurvenfahrl, in der die Vorrichiung nach cinem dcr 
Anspriiche 39 bis 47 und die Vorrichiung nach cinem 
der Anspriiche 48 bis 54 derail mileinander kombinicrl 
werden, daB nach MaBgabe eines Betriebs/uslandcs 
des J ; ahrzeugs cnlweder die Ausgabe der zweiicn Kr- 
kennungseinrielnung (400) oder der drilten Hrkcn- 
nungseinrichlung (500) bevorzugl wird. 

56. Vorrichiung nach Ansprueh 81, gekennzeichnel 
durch cine Auswahleinrichlung (600), die die Ausgabe 
dcr zweiicn lirkcnnungscinrichiung (400) auswahll, 
wenn vcrgleichsweisc niedrigc Qucrbcschlcunigungen 
oder wenn vcrgleichsweisc niedrigc Radschlupfwertc 
ermiliell werden, wobei anderenfalls die Ausgabe dcr 
drill en lirkcnnungseiiirichtuiig (500) ausgewahli wird. 

57. Vorrichiung nach Ansprueh 82, gekennzeichnel 
durch eine liinriehlung (604), die nach MaBgabe einer 
oder mehrerer Querbcschleunigungswertc oder nach 
MaBgabe einer oder mehrerer Radschlupfwertc einen 
Prufwcrl bildcl, dcr mil eincm Sehwellenwert vcrgli- 
chen wird. 

58. Vorrichiung nach cinem der Anspriiche 81 bis 84, 
dadurch gekennzeichnel, daB die Vorrichiung nach ci- 
nem der Anspriiehc 39 bis 47 und die Vorrichiung nach 
cinem der Anspriiche 48 bis 54 derail mileinander 
kombinicrl werden, daB gleiche Komponenicn nurein- 
mal Vorgesehcn sind und gemcinsam gcniiizi werden. 

59. Vorrichiung zur Slabilisierung eines Fuhrzeugs bei 
einer ubcrslcuerien Kurvenfahrl, mil 

einer Vorrichiung zum Brkenncn dcr ubcrsieuerien 
Kurvenfahrl vorzugsweise nach eincm dcr Anspriiche 
39 bis 58, 

gekennzeichnel durch einen oder mehreren der folgen- 
den Kinrichiungen (305): 

cine liinriehlung zum seiekiivcn Absenkcn dcr Brcms- 
driicke bzw. von SolIwcrlcn hicrfur, insbesondere an 
kurveninncren Radcrn, 

eine liinriehlung zum Anhchen des Aniriebsmomcnis, 
insbesondere an dcr Tlinierachse, 
cine liinriehlung zum Verandern ciner Ansprech- 
schwclle einer Bremsassislcnzfunklionen. 
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